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ABSTRAK 
 
Adhika Nandiwardhana, NIM : I 0310005. VERIFIKASI RANCANGAN 
PROSTHETIC LUTUT 6 BAR TERHADAP POLA BERJALAN NORMAL. 
Skripsi. Surakarta : Program Studi Teknik Industri Fakultas Teknik, 
Universitas Sebelas Maret, Juli 2017. 
 
Seiring berkembangnya ilmu pengetahuan dan teknologi, terdapat berbagai jenis 
model sistem teknologi yang diterapkan pada kaki prosthetic. Dimulai dari model 
prosthetic konvensional yang lebih mengutamakan kosmetik (tampak luar) daripada 
performa, hingga prosthetic aktif yang mampu menyediakan energi eksternal ke 
dalam sistem prosthetic. Pada awalnya, prioritas desain prosthetic kaki hanya sampai 
pada tahap membantu mengembalikan fungsi dasar bagian tubuh untuk bergerak. 
Namun sekarang, prioritas desain prosthetic kaki juga telah berkembang pada fungsi 
teknologi, estetika dan ergonomi prosthetic. 
Salah satu prinsip teknologi yang diterapkan pada prosthetic adalah sistem rantai 
kinematik sambungan bar. Penelitian sebelumnya tentang penerapan mekanisme 6 
bar pada prosthetic telah dilakukan. Namun penelitian tersebut belum mencakup 
analisis keoptimalan pola gerak yang dihasilkan prosthetic terhadap pola berjalan 
kaki normal. Oleh karena itu, penelitian ini melakukan verifikasi terhadap pola 
berjalan normal untuk membuktikan ketepatan dari parameter desain prosthetic. 
Simulasi dan verifikasi pola gerakan yang dilakukan diharapkan dapat memberikan 
informasi tentang kondisi gerak kaki normal. 
Hasil penelitian menunjukkan perubahan jarak antara titik pusat rotasi dengan 
2 titik di paha dan betis pada pola berjalan normal mengalami penurunan dari fase 
fully extended ke fully flexed. Sedangkan perubahan jarak antara titik pusat rotasi 
dengan 2 titik di paha dan betis pada hasil rancangan prosthetic mekanisme 6 bar dari 
fase fully extended ke fase fully flexed mengalami peningkatan. Berdasarkan nilai 
tersebut dapat disimpulkan bahwa mekanisme 6 bar pada prosthetic lutut memiliki 
modus gerakan rotasi dan translasi yang berbeda dengan pola berjalan normal. 
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ABSTRACT 
 
Adhika Nandiwardhana, NIM : I 0310005. DESIGN VERIFICATION OF 6 
BAR KNEE PROSTHETIC TOWARDS NORMAL WALKING GAIT 
Thesis. Surakarta: a course of industrial engineering faculty of 
engineering,SebelasMaret University, July 2017. 
 
As the development of science and technology, there are various types of 
technology system models applied to the prosthetic feet. Starting from a conventional 
prosthetic model that prioritizes cosmetics (outward appearance) rather than 
performance, to active prosthetic capable of providing external energy into the 
prosthetic system. Initially, the priority of the foot prosthetic design is only up to the 
stage of helping to restore the basic function of the body part to move. But now, the 
priority of foot prosthetic design has also grown in the function of technology, 
aesthetics and prosthetic ergonomics. 
One of the principles of technology applied to the prosthetic is the connection 
kinematic chain system of bars. Prior research on the implementation of a 6 bar 
prosthetic mechanism has been performed. However, the study has not included an 
optimized analysis of the prosthetic-generated motion patterns against normal 
walking patterns. Therefore, this study verifies the normal walking pattern to prove 
the accuracy of the prosthetic design parameters. Simulation and verification of 
movement patterns are expected to provide information about normal foot conditions. 
The results showed a change in distance between the center point of rotation 
with 2 points in the thigh and calf in the normal walking pattern decreased from fully 
extended to fully flexed phase. While the distance change between the center point of 
rotation with 2 points in the thighs and calves on the prosthetic design of the 6 bar 
mechanism from the fully extended phase to the fully flexed phase has increased. 
Based on these values it can be concluded that the 6 bar mechanism on the prosthetic 
knee has a rotational and translation modes different from the normal walking 
pattern. 
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